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Este  trabalho  apresenta  os  resultados  da  implementação  de  um  modelo  físico  
matemático  computacional  para  simulação  de  colisões  entre  esferas  no  
espaço.  Nas  simulações  colocam-se,  inicialmente,  esferas  com  velocidades  e  
acelerações  iniciais,  esses  parâmetros  determinarão  o  movimento  destes 
corpos  pelo  espaço  e,  dependendo  das  configurações,  poderão  ocorrer  
colisões.  Quando  dois  corpos  se  chocam  pode  acontecer  a  mudança  das  
trajetórias  e  das  quantidades  de  movimentos  dos  corpos.  O  modelo  
computacional  implementado  determina  quais  serão  as  novas  velocidades  e  
direções  após  as  colisões.  O  objetivo  deste  trabalho  é  simular  colisões  entre  
esferas  em  um  ambiente  tridimensional  apresentando  resultado  mais  próximo  
possível  da  realidade,  executar  as  colisões  com  um  nível  de  precisão  aceitável,  
considerar  a  colisão  de  múltiplos  corpos  simultaneamente,  considerar  
conservação  de  energia,  coeficientes  de  elasticidade  e  cinemática  da  Mecânica  
de  Clássica.  O  trabalho  é  direcionado  pelo  método  hipotético  dedutivo  de  
Popper.  O  conhecimento  para  implementação  é  construído  através  de  pesquisa  
bibliográfica  utilizando  livros  de  Física,  Estática,  Dinâmica  e  trabalhos  de  
simulações.  As  hipóteses  são  levantadas  segundo  os  modelos  estudados.  Os  
testes  de  falseamento  ocorrem  pela  observação  dos  resultados  (qualitativo)  e  
pelos  números  obtidos  durante  a  simulação  (quantitativo).  Para  encontrar  
falhas  de  implementação  e  modelos,  é  possível  comparar  os  resultados  obtidos  
com  os  já  validados  nas  bibliografias.  Foram  implementados  dois  modelos  de  
colisões  utilizando  C++,  SDL  e  OpenGL.  O  primeiro  modelo  considera  apenas  
dois  objetos  no  plano  e  o  segundo  considera  apenas  dois  objetos  no  espaço.  
Ambos  modelos  foram  testados  com  apenas  dois  objetos  e  com  mais  de  dois  
objetos.  Em  todos  os  experimentos  foram  observadas  pequenas  variações  
numéricas  na  quantidade  de  energia  cinética  do  sistema,  o  motivo  é  a  
imprecisão  numérica.  Quando  o  modelo  é  testado  com  apenas  dois  objetos  na  
cena  os  resultados  quantitativos  e  qualitativos  se  assemelham  ao  que  pode  ser  
visto  no  mundo  real.  Já  quando  o  modelo  é  utilizado  com  mais  de  dois  objetos  
é  possível  verificar  a  ocorrência  de  colisões  entre  três  ou  mais  objetos.  Mesmo  
com  vários  objetos,  dependendo  das  configurações  iniciais,  grande  parte  das  
colisões  envolverão  apenas  dois  objetos  e  o  resultado  será  o  mesmo  que  o  
obtido  em  simulações  de  apenas  dois  objetos.  Entretanto,  para  colisões  entre  
três  ou  mais  objetos,  o  algoritmo  desprezará  a  natureza  das  múltiplas  colisões  
e  serão  consideradas  colisões  par  a  par,  nesse  caso  o  resultado  pode  variar  
dependendo  do  posicionamento  dos  objetos  e  pode  ser  considerado  próximo  a  
realidade  ou  diferir  de  uma  colisão  real.  É  possível  construir  situações  que  os  
resultados  diferem  do  esperado  quando  são  considerados  mais  que  dois  
objetos  em  uma  colisão.  Conclui-se  que  desconsiderar  a  existência  de  
múltiplos  objetos  pode  ser  uma  alternativa  viável  para  redução  de  custo  
computacional,  porém  sacrifica-se  a  fidedignidade  à  realidade.  O  modelo  de  
colisão  criado  atende  as  expectativas  e  pode  ser  aplicado  em  simulações  e  
jogos  simples.  Os  próximos  passos  deste  trabalho  são  a  implementação  de  um  
modelo  que  considere  a  colisão  simultânea  de  um  número  arbitrário  de  objetos,  
permitir  a  utilização  de  superfícies  planares  e  integração  com  o  simulador  de  
robótica  em  desenvolvimento.  
  
